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 第 5 章では，第 4章で提案した運転行動推定を用いた制御の問題点である不確実性への対応につい
て述べる．具体的には，非線形規範モデルの適用効果について代表的な場合を想定してシミュレーシ
ョンを行い検証する． 
 第 6 章では，本研究の結言として次の項目についてまとめる． 
－3－ 
（1）アクティブステアリングにおける人間と自動車系の協調手法 
（2）提案した運転行動推定モデルの妥当性 
（3）提案した運転行動推定型ハイブリッド制御の有用性 
（4）非線形規範モデルの不確実性への対応効果 
（5）本研究の発展性 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
